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2. Komponen yang digunakan yakni LED infrared, sensor Photodioda,
mikrokontroler AT89S51, aktuator motor yang akan dimodifikasi atau
dikembangkan sesuai keperluan.
  1.5  Metodologi
Metodologi yang akan digunakan dalam merealisasikan tujuan dan
pemecahan masalah di atas adalah dengan menggunakan langkah-langkah berikut:
1.  Studi Referensi Proyek akhir
Pada tahap ini  penulis mencoba untuk mempelajari referensi dari proyek
akhir sebelumnya yang berjudul rancang bangun robot pengikut garis dan
mempelajari mengenai tentang materi-materi yang berhubungan dengan Robot
line follower, sensor, mikrokontroler AT89S51, IC LM393, IC L293D dan
Motor DC.
2.  Pengembangan dan Perancangan
Penulis menyederhanakan, merancang kembali rangkaian dan menambah
komponen – komponen sesuai sfesifikasi robot yang dibuat serta pembuatan
dan pengisian program pada robot line follower.
3.   Realisasi / uji coba
Setelah melakukan perbaikan dan perancangan maka dilanjutkan dengan
realisasi/uji coba robot pada arena yang yang telah dibuat, robot diletakan
pada arena dan dibiarkan bergerak mengikuti lintasan yang telah dibuat.
4.   Analisa dan Evaluasi
Melakukan analisa dan evaluasi dengan melihat seberapa baik sistem robot ini
bekerja pada arena yang dibuat.
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1.6 Sistematika Penulisan
      Sistematika penulisan Proyek akhir ini adalah  sebagai berikut :
BAB I        PENDAHULUAN
Berisi latar belakang, tujuan penelitian, perumusan masalah,
batasan masalah, metodologi penulisan dan sistematika penulisan.
BAB II   DASAR TEORI
Membahas tentang robot line follower, sensor, mikrokontroler
AT89S51, IC LM393, IC L293D dan motor DC.
BAB III PENGEMBANGAN  DAN REALISASI
                        Mengembangkan dan merancang rangkaian elektronika robot line
follower kemudian membuat bagian mekanik robot (chasing) line
follower.
BAB IV  PENGUKURAN DAN EVALUASI
Membahas hasil perancangan dan perealisasian  alat.
BAB V PENUTUP
Berisi tentang kesimpulan dari sistem yang dibuat serta saran untuk
pengembangan sistem yang lebih baik.
